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Sistema de vision ultrasonica para invidentes.
Consiste en unas gafas en cuyas patillas van alojados
unos peque~nos sensores de ultrasonidos, que van co-
nectados a una unidad autonoma que procesa la in-
formacion de estos sensores y proporciona una se~nal,
bien de presion, acustica o vibratoria, a la persona
invidente que las lleva advirtiendo de la presencia
y orientacion de cualquier cuerpo u objeto situado
en un entorno cercano, incluyendo estructuras tipo
andamio que resultan muy peligrosas para estas per-
sonas.
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DESCRIPCION
Sistema de vision ultrasonica para invidentes.
La presente invencion se reere a un sistema
de vision ultrasonica para invidentes que permite
detectar la presencia de objetos de cualquier na-
turaleza, presentes a una distancia cercana a me-
dio metro, distancia considerada de interes, para
evitar accidentes al impactar con ellos a las per-
sonas ciegas, constituyendo una aplicacion cuyos
benecios sociales son evidentes.
Antecedentes de la invencion
La forma de representacion, mas o menos
exacta del entorno, empleando transductores ul-
trasonicos es lo que se denomina \imagen ultraso-
nica", utilizada en procesos industriales. Con la
invencion que se presenta, se tiene una aplicacion
de gran interes en personas invidentes. Mediante
sensores ultrasonicos y el tratamiento de la se~nal
proporcionada por estos sensores, se pueden de-
tectar y reconocer cuerpos que pueden ser pe-
ligrosos, y comunicar su presencia a la persona
portadora del equipo, a traves de una interfase
de comunicacion, permitiendole relacionarse con
el entorno de forma mas segura.
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Descripcion de la invencion
El sistema de vision ultrasonico para invi-
dentes consta en primer lugar de una estruc-
tura sensorial mnima capaz de dar suciente in-
formacion de distancia y forma de los objetos
proximos, y consistente en dos sensores de ultra-
sonidos emisor-receptor situados sobre las patillas
de la montura de unas gafas (a) (gura 1).
Los sensores son excitados con un tren de pul-
sos, de amplitud, frecuencia y duracion adecua-
dos, para tener una directividad y alcance de la
onda ultrasonica determinados, con el n de pro-
porcionar ecos procedentes de los objetos o cuer-
pos que estan presentes a la distancia se~nalada
de interes, entre 40 y 60 cm. Esto constituye la
etapa de emision (gura 2).
En la etapa de recepcion, los ecos proceden-
tes de los objetos, que se quieren detectar y reco-
nocer, son convenientemente acondicionados para














amplicacion, deteccion de envolvente y conta-
dor de tiempo. As mismo, el equipo posee com-
pensacion de los efectos de variacion de tempe-
ratura que afectan a la propagacion de las ondas
ultrasonicas. Un microprocesador controla todas
las secuencias y realiza el procesado posterior.
La etapa de procesado de se~nal emplea herra-
mientas de inteligencia articial para la identi-
cacion de los objetos detectados, mediante la apli-
cacion combinada de tecnicas de logica borrosa y
redes neuronales entrenadas con los objetos y es-
tructuras metalicas que se van a reconocer. Se ha
optimizado el procesado para evitar un tiempo de
computo excesivo, un consumo energetico grande
y un tama~no y peso elevado, para mejorar las
caractersticas de portabilidad y autonoma del
equipo.
La interfase de usuario, situada en los extre-
mos de la patillas (b), gura 1, indica con una
ligera presion, un leve pitido o una peque~na vi-
bracion, mediante seleccion en la unidad de pro-
cesado, la presencia y orientacion de cuerpos de
las caractersticas se~naladas, dejando de esta ma-
nera libre el odo del invidente, lo que es vital
para ellos.
Tambien se dispone de un selector para elegir
que el sistema se~nale la presencia de cualquier
objeto o solamente de estructuras peligrosas tipo
andamio o toldos.
El sistema va integrado en una caja portatil
(d) gura 1, del tama~no de una cajetilla de tabaco
convencional, donde van situados los selectores de
las distintas funciones del sistema, estando ali-
mentado con bateras estandar.
De lo descrito anteriormente y por la obser-
vacion de los dibujos pueden se~nalarse las siguien-
tes ventajas:
El equipo consta de unas gafas de aspecto nor-
mal, con una montura especialmente adaptada
para alojar los peque~nos sensores de ultrasonidos,
incorporando la conexion a la unidad de procesa-
miento en una de las patillas, siendo las dos pa-
tillas activas para indicar al usuario la presencia
de objetos, por cualquiera de las opciones selec-
cionables.
La conexion entre las gafas y la unidad de pro-
cesado de la informacion se realiza mediante un
cable no y un conector situado en el extremo de
una de las patillas de la montura. Esta prevista
la posibilidad de conexion va radio para evitar el
cable.
La unidad de procesamiento contiene las eta-
pas de emision con la circuitera necesaria para la
excitacion y acondicionado de la se~nal ultrasonica
emitida por los sensores, la etapa de recepcion
con la adecuada adaptacion de los ecos recibidos
para su posterior tratamiento digital por el mi-
croprocesador. En el microprocesador se realiza
el procesado de los ecos mediante tecnicas de inte-
ligencia articial para la deteccion e identicacion
de objetos o estructuras peligrosas tipo andamio.
El sistema permite elegir para advertir de la
presencia de cualquier objeto o solo de estructu-
ras peligrosas, y para la indicacion puede selec-
cionarse alguna de las opciones disponibles como
ligera presion, pitido o vibracion.
Modo de realizacion de la invencion
El sistema de vison ultrasonica para inviden-
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tes consta de unas gafas especiales y una unidad
portatil.
Las gafas tendran una montura especial de
pasta dise~nada para instalar en cada una de las
patillas los peque~nos sensores de ultrasonidos que
se colocaran en el frente de la gafa de forma
simetrica. El extremo nal de cada patilla in-
corporara unos peque~nos actuadores, del tipo vi-
bratorio, acustico o de presion, para indicar al
usuario, segun su eleccion, la presencia y orien-
tacion de cualquier objeto o estructura peligrosa.
Las conexiones electricas de los sensores y de los
actuadores iran alojadas en el interior de la mon-
tura y la conexion con la unidad portatil se reali-
zara mediante un conector miniatura situado en
el extremo de una de las patillas.
La unidad portatil sera una caja de plastico
con dimensiones aproximadas de 12 cm  8 cm 
3 cm, y llevara un peque~no conector en un late-
ral para la conexion con las gafas. Internamente
llevara una tarjeta de circuito impreso donde iran














sistema. La etapa de emision para el conformado
de la se~nal ultrasonica mediante excitacion de los
sensores. La etapa de recepcion con el adecuado
acondicionado de los ecos ultrasonicos recibidos,
que una vez digitalizados mediante un convertidor
analogico -digital pasaran a la etapa de procesado
de se~nal. En esta etapa un microprocesador de 8
bits, sobre el que corre un programa que emplea
herramientas de inteligencia articial, como es la
combinacion de logica borrosa y redes neurona-
les entrenadas previamente, para la deteccion y
orientacion de los cuerpos y estructuras de interes
a la distancia entre 40 y 60 cm.
La unidad portatil llevara un microinterrup-
tor de dos posiciones para seleccionar si se desea
advertir la presencia de cualquier objeto o solo
de estructuras peligrosas. Otro microinterruptor
de tres posiciones permitira elegir la forma de in-
dicacion que preere el usuario. La unidad alo-
jara en su interior cuatro pilas de 3 V. de litio
(CR2032) para la alimentacion electrica de todo
del sistema.
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REIVINDICACIONES
1. Sistema de vision ultrasonica para inviden-
tes, que permite advertir al usuario que porta el
sistema, compuesto de unas gafas especiales y una
unidad portatil, que advierte de la presencia y
orientacion de cualquier objeto o estructura peli-
grosa, a la distancia de interes para los invidentes.
2. Sistema de vision ultrasonica para inviden-
tes, segun reivindicacion 1, caracterizado por el
hecho de tener unas gafas especiales que incor-
poran unos peque~nos sensores ultrasonicos inte-
grados en la montura. Una de las patillas de las
gafas sirve para conexion a la unidad de proce-
sado y la otras son activas, con distintos tipos de
actuadores para comunicar al usuario la presen-
cia de cuerpos u objetos peligrosos. El cableado
necesario va integrado en la montura de la gafa.
3. Sistema de vision ultrasonica para inviden-














zado por el hecho de incorporar en una unidad
portatil las etapas de emision, recepcion y pro-
cesado de la informacion. Esta unidad incorpo-
rara un microprocesador que trata con tecnicas
de inteligencia articial la informacion de los ecos
ultrasonicos recibidos. Mediante la accion com-
binada de la aplicacion de logica borrosa y redes
neuronales entrenadas previamente con estructu-
ras peligrosas tipo andamio o toldo, se generan
se~nales de informacion de presencia y orientacion
de cualquier cuerpo o de las estructuras indica-
das.
4. Sistema de vision ultrasonica para inviden-
tes, segun reivindicaciones anteriores, caracteri-
zado por el hecho de que el modo de indicacion
de la presencia y orientacion de objetos y estruc-
turas peligrosas es seleccionable por el usuario,
entre tres modos existentes: mediante peque~nas
vibraciones, ligeras presiones o suaves tonos.
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